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（Electronic Speed Controller: ESC）各 4セット） 
・DJI フライトコントローラ NAZA-M V2 (GPS) 
・送信機（FUTABA T10J 2.4GHz T-FHSS AIR T/R セット R3008SB） 
・DJI 2.4G Bluetooth データリンク 
・リチウムバッテリ Kypom 製 （6000ｍAh 22.2V） 







 設計図面を図 1，図 2 に記す．M3 のねじで取り付けを行うため穴あけは 2.8 ㎜としている
が，設計図面には 3㎜と記載している．  
   
図 1 アルミフレームの加工寸法       図 2 カーボンプレートの加工寸法 
 
 3.2 配線の接続及び作製 
バッテリとフライトコントローラの接続のための配線と端子を作製した．当初の計画で




スを図 3 に示す． 
  
 
図 3 作製した配線と端子 
 
3.3 モータの交換 
使用モータは，当初購入した DJI E310 付属モータと ESC は適正電圧が 18V であり，本研
究において使用するバッテリの電圧は 22V であった．適正電圧の条件を満たすために，使用
予定のない DJI E600 のモータと ESC を使用した． 
  










のチャンネル設定を行った．フライトコントローラを図 6 に示す．完成したドローンを図 7
に示す． 
 
図 6 フライトコントローラ 
 
図 7 作製した機体(バッテリー無し) 
 
4.飛行試験 
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